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ABSTRAK

Kemajuan teknologi telah melahirkan berbagai dampak baik. Salah satu
hasilnya adalah robot. Tidak dapat dipungkiri lagi kehadiran robot telah banyak
membantu meringankan pekerjaan manusia. Robot diciptakan dalam berbagai bentuk
dan ukuran sesuai dengan tujuan robot itu diciptakan. Dewasa ini banyak ilmuan
menciptakan robot sesuai dengan bentuk fisik manusia. Robot ini dirancang untuk
menyerupai manusia dan bertingkah laku serta berpikir seperti layaknya manusia
Menciptakan robot manusia sempurna merupakan tantangan yang ditawarkan oleh
teknologi masakini.

Tugas Akhir ini merealisasikan sebuah sistem gerak robot dengan dua kaki
seperti kaki manusia. Pola gerakan yang dibentuk menyerupai gerak manusia
berjalan. Kaki robot menggunakan delapan servo. Servo-servo ini dikontrol oleh
mikrokontroler. Mikrokontroler yang digunakan ATMEGA16 dan ATTINY 2313.

Gerakan melangkah ditunjang oleh servo Hitec HS-422 dan HS-475 HB.
Tinggi kaki robot 216 milimeter dengan rangka kaki dibuat dari aluminium. Kaki
dikendalikan oleh keypad dan bergerak sesuai dengan gerakan yang telah diprogram.
LCD membantu menampilkan informasi sudut dari setiap servo yang bergerak.

Gerakan yang dapat dilakukan adalah berjalan ke depan, berjalan ke
belakang, berputar ke kanan dan berputar ke kiri. Dalam satu langkah kaki dapat
menempuh jarak terjauh 37 milimeter. Waktu tercepat kaki melangkah adalah
sebesar 1,75 detik
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ABSTRACT

Technology has given alot of good impact. One of the result is robot. Robots
were created with certain purpose. Robots help human to do their work and make it
easier to do.

Robot was created in many form and size to the purpose it was created. These
days, many scientists create human form robot. This robot was designed to look like
and act like normal human being. To create a humanoid robot is a chalenge that
technologies offer in thistime.

The Final Project isto create a movement system form with two legs just like
human legs. Robot legs were created so it can move like human. This robot uses
eight servos. To move the legs, servos controlled by microcontroller.
Microccontrolers which are used to control servos are ATMEGA16 and
ATTINY2313. Combining of these microcontrollersisfor system efficiency.

Walking move is supported by servo Hitec HS-422 and HS-475 HB. The
robot is 216 millimeters tall and created from aluminium sheet with 1 mm thickness.
The command was given by keypad 4x4 and can move to follow a programmed
pattern. LCD helps user by displaying angle from the active servo.

The movements are walking forward, walking backward, rotate position to
left and rotate position to right. Robot can reach up to 37 millimetersin one step. The
fastest timeis 1,75 second in each step.
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